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発された RCC (Remote-Center-Compliance) には，現在特性固定式しか実用化されていないが，それを可変型にす
ることで応用作業の範囲や柔軟性は飛躍的に高まる。
本論文の後半では， RCC の弾性体として使われる ESP (Elastomer Shear Pad) の新しい力学的解析方法を紹介し，


















本論文の後半では，軸挿入作業に適した特定の方向に大きなコンプライアンスを備えた手先効果器 (RCC: Remote 
Center Compliance) のトータルな設計法ならびにその特性を自由に変化させることのできる可変型 RCC の開発につ
いて述べている。望ましいコンブライアンスを得るための設計方程式を導き，シミュレーターを介した設計手法を示
すと同時に，実際に設計し製作された RCC が目標仕様を満たすことを確認している。さらに一部を可変構造とするこ
とにより，作業に応じてコンブライアンスを自由に設定できることを示すとともに，その応用例として精密部品のは
め合い作業における最小挿入力の実現方法を示している。
以上のように，制御性能と作業能力を大きく左右するコンプライアンスについて深く考察した本論文は，ロボット
制御分野の発展に寄与するものであると同時にフレキシプルオートメーションの基盤技術となり得るものであり，博
士(工学)の学位論文として価値のあるものと認める。
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